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Trong nhiều trưởng hợp phân tích và tăng hợp hệ thống điều khiền sổ, ta cần tìm hàm truyền ròi rạc G(z) của 
phần liên tục Q?LT), khi biết các hàm truyền Ho(p) cúa bộ biến (tôi số/tương tự <P/A) và S(ị>) của đố! tượng điều 
khlền ©TBK):
G(z) =  Z\Ho{p)S{p)) =  z  Ị l - Ã ^ 5 ( p ) ' =  (1 - z - 1)Z =  ( l - * - X)2 [G(p)] (1)
Thông thường ta tính G(js) theo 2 cách sau:
1) Phân tích G(p) thành tồng các phần tử đơn giản gi(pX sau đó tra bảng tim giOO- Hoặc từ gi(p) ta tìm gí(t) và 
tính gi(z) theo công thức chuỗi.
2) Áp dụng đính lý Résidus.
Các phương pháp trên giúp ta tính tương đổi dễ dàng bằng tay GCO VỊúblỂt các cực của G<p). Nhưng áp đụng 
chứng cho thiết kế nhờ máy ứnh (CAD) lại gặp rất nhiều khó khăn .Nếu ĐTĐK cho trước bằng phương trinh trạng 
thái, trước hết ta phải tim hàm truyền sỏ?l ví dụ nhdr thuật toán Souriau. Trong bàl này chúng tôi trình bày rnfc 
phương pháp tính G00 thích hợp cho CAD.
II-PHƯƠNG PHẮP MỚI
Glả thiết ĐTĐK tuyến tính dừng một đầu vào một đầu ra được mô tả bằng phương trình trạng thái
tf(t) =Ax(t) +bu(t) (?)
yOO =cTx(t) (3)
Nếu ĐTĐK cho trước bằng hàm truyền, ta có thề chuyền về mò tả trên, ví dụ bằng áp đụng các dạng chuần.
Phương phảp mới dựa vào nhận xét sau: nếu tác động vèo PLT ộdnh Ị) một xung đơn v ị ’A(KD = S(kT) thi điều 
khlền uột) vào ĐTĐK ứong chu kỳ cắt mẫu lơ  5  t  s  (k+Ị)T bằng bước nhảy đơn vl u(t) = L Nhờ phương pháp 
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Lấy biến đ&t Laplace lờl rạc (4), (5) và thay
u(z) =Zu(kT)] =ZB(kT)] =1
Ta được
y (z) = cTộỉ - F)"* ac(Ợ) + cT(đ - Ẹ)'1 h
Từ đó ta cá công thức tính hàm truyền G(z) cho trường hợp điều kiện ban đầu X(P) =0
G(z) *  .Z®L=CT (zl - I7)'1 h 
u(z)
Cho tính ma trận đảo trong (]£>), áp dụng thuật toán Souriau (Pađdeev) sẽ rất hiệu quả khl bậc cùa ĐTĐK n >2:
. B]^ '1 +B2Ỉ1'2 + -  +Bn-]Z +Bn
Cd-py1» ——— —---- — ---------   ỢD
Zn + a i ^ + a 2z ^ l + -  +a ^  +an




B l - I ,
B2 =FEl+a]í,
a l=- tt in 
a2 =- 0/ 2)tr|FB2]
Bi =FBH+ai-]Ị, ai = -CViDtrpBi] 02)
Ba =FBn-l +an-í, an =- CVn)trD?Bn]
0 =FBn +anl
Biều thức cuối cùng dùng đề kiềm trâ.
Từ phuongtiỉnh trạng thái ròi rạc (4), (5X ta cũng có thề tìm hàm truyền ĩởl xạc GCO theo phương pháp Ezek ni 
Tính toán 86 phức tạp hờn, song phương phẻp này còn cho phép tính hàm truyền liên tục từ hàm truyền rời rạc.
III-V i DỤ
Ụ Cho ĐTĐK là phần tử khống ồn định bậc \  ta có:
( ì - * - 1) — Ĩ1 —  =  _ J L
Ta nrô tả ĐTOK bằng phương pháp trạng thái (2), (3) VỚI A =0,b =],c =1 Theo (6), (7) ta 06
rT
l d t - T
Vậy, áp dụng oflng thức OỢ) ta được kết quả như trên. 
23 Cho ĐTOK lả phần tử ồn định bộc ], ta có:
G{z) = { l - z ~ 1)Z Ẽ M \ 
p p(p +  <*)
1 1 -  e—aT
a X — «
Ta mốt&ĐTĐK bằng phương trình trạng thái C?X(3)vớlA =-a,b =U: =1 THEO (6X00 ta có
F**ẽaT,h  «A-V-Ob -  ~ ~
8
Áp dụng cúng thức 00) ta được kết quả như trên.
Qhlchú:  Choa-» O.taoó
1 - e -aT
T và nhận được kết quả như ở ví dụ 1
3)ChoĐTĐK :S(p) » 1/  lp(p+a)],tacó:
( G z ) - ( 1 - z - l )Z  o)Ị -  l  [p2(pr+  a) aỊz  _ e’_°oT)]
Ta mô tả ĐTĐK bằng phương trình trạng thái 0), 0), ví dụ dưới dạngchuần điều khiền:
A = 1—a , cr  =  Ị i , 0]
Ma trận A suy biến, 06 các gJá trị riêng phân biệt Pl = 0, P2 = -a. Đề nhận được lởi giải chữ, ta tính F, h theo các oông 
thức Sylvesten
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Áp đụng công thức Qơx 02) tt ám các hệ số bi và ai của ỉ 1* ở tử số và mẫu số của hàm truyền GC$ 
26
Dễ dàng nhìn thấy: kết quả tính theo phương pháp mới và tra bảng là trùng nhau. Tuy nhiên, trong các ứng 
dụng cho CĂD ta cằn tìm các phương pháp tính F, h thích hợp E2J
IV- KẾT LUẬN
Có thề tóm tắt phương pháp dẫn ra trên đây như sau: Cho đầu vào PLT một xung đơn ví u(kT) = S(kT)> ta tính 
đầu ra y(JcT) ; hàm truyền G(z) sẽ bằng biến đồi Laplace rời rạc y(z) của yộcT). VỚI thuật toán Sourlau và cách tính ỉ, 
h trong El phương pháp mới rất thích hợp cho CAD, giúp ta tìm được G(z) trong mọi trường hợp (ĐTĐK có bậc n 
bất kỳ, ma trận A có thề suy biến -.). Ở đây ta tránh được những khó khăn gặp phải trong các phưcmg pháp 0& điền 
0,2 trong phần I), như : giải phương trình đại số bậc n đề tìm cực của G (pi lập và ừa bảng biến đồl Laplace TỜI rạc, 
không áp dụns được định lý Résidu khi G(j?) có các cực phức,v.v_ về độ chính xác và thòi gian tính, kết quả của các 
chương trình ứng dụng SMU-], 3MU-2,12] đã xác nhận tính hiệu quả của phương pháp.
Ta có thề áp dụng phương pháp ữên đây cha»eác ĐTĐK nhiều đầu vào nhiều đầu ra.
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ABSTRACT
A new method for calculating the discrete transfor function of the continuous part In digital control systems Is 
proposed. This Is very suitable for the Computer Aided Design. Several examples and applications are given.
